
 
 
 

 

 
MS SERVO 

 
 
 취급 설명서 
 
 

형식： MSBH－     (AC400V 시리즈) 
 
        0. 1 KW~55 KW 
 

 
이 취급 설명서는, 최종적으로 본 제품을 사용하시는 분이 꼭 숙지 하시길 바랍니다.. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

㈜ 엠에스테크노코리아 

 
 
 
 
 
 
 



안전상의 주의 
 

● 설치, 운전, 보수·점검전에, 반드시 이 메뉴얼과 그 외의 부속서류를 모두 숙독해,올바르게 

사용해 주십시오. 기기의 지식, 안전의 정보 그리고 주의 사항 모두를 습득하고 나서 사용해 

주십시오. 

     이 메뉴얼에서는, 안전 주의 사항의 랭크를 「위험」 「주의」로서 구분되어 있습니다. 

● 본서의 「안전에 관한 심볼 마크」 

     본서에서는 안전하게 관한 내용에 의해, 아래와 같은 심볼 마크를 사용하고 있습니다. 

 
  

   위험  취급을 잘못했을 경우는, 위험한 상황이 일어날 수 있어, 사망 또는 중상을 받을 

가능성이 있는 경우 

     주의 취급을 잘못했을 경우는, 위험한 상황이 일어날 수 있어, 중간 정도의 장해나 

경상을 입 을수 있고 물적 손해만의 발생이 상정되는 경우 

        덧붙여 주의에 기재한 사항에서도, 

 상황에 따라서는 중대한 결과에 결합될 가능성이 있습니다. 

 모두 중요한 내용을 기재하고 있기 때문에 반드시 지켜 주세요. 

 
● 금지, 강제의 그림 표시와 그 설명을 다음에 나타냅니다. 

 
      금지 금지(해선 안 되는 것)를 나타냅니다. 
 
      강제 강제(반드시 해야 하는 것)를 나타냅니다. 

  예를 들면 접지의      경우. 
 

 
 

● 본 메뉴얼에서는, 「위험」, 「주의」에는 해당하지 않지만, 유저에게 지켜 주셨으면 한다 

사항을, 관련하는 곳에 명기 하고 있습니다. 

 

１． 부착에 대해 
    
 

주의 
 

● 카탈로그, 메뉴얼에 기재의 환경에서 사용해 주세요. 

     고온, 다습, 먼지, 부식성 가스, 진동, 충격이 있는 환경에서 사용하면 감전, 화재 

    오동작의 원인이 됩니다. 

      구체적으로는, 아래와 같은 환경을 피해 사용 바랍니다. 

・ 직사 광선이 맞는 장소, 주위의 온도가-10℃~40℃의 범위를 넘는 장소 

・ 상대습도가 90%를 넘는 장소, 습도 변화가 급격하기 때문에, 결로 하는 것 같은 장소 

・ 부식성 가스나 가연 가스가 있는 장소 

・ MS－SERVO 에 직접 진동이나 충격이 전해지는 것 같은 장소 

물, 기름, 약품등이 걸리는 우려가 있는 장소 

  ● 제품은 메뉴얼에 따라 설치해 주세요. 

     부착에 미비가 있으면 낙하, 고장, 오동작의 원인이 됩니다. 

① 설치 나사의 체결은 확실하게 가해 주세요. 

       MS SERVO 의 설치 나사나 단자대 고정 나사는, 나사가 

느슨해지지 않게 확실히 단단히 체결하여 주세요. 나사가 느슨해지면, 

MS SERVO 의 낙하나 오동작을 일으키는 원인이 됩니다. 

② 설치는 올바른 방향으로! 

● 전선 쓰레기등의 이물을 넣지 말아 주세요. 

   화재, 고장, 오동작의 원인이 됩니다. 
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２． 배선에 대해 

 
 

● 접지 단자(E：명찰에 표기)는 반드시 접지를 해 주세요. 

    접지 하지 않는 경우는, 감전, 오동작의 우려가 있습니다. 

● MS SERVO 의 전원용 단자대 「E」단자를 2 mm2 이상의 전선으로 접지극히( 제 3 종 접지)에 

접속해 주세요. 동력 기기와의, 접지선의 공용은하지 마세요. 

 

 
 
 

 ● 정격에 맞은 전원을 접속해 주세요. 

    정격과 다른 전원을 접속하면 화재나, 고장의 원인이 됩니다. 

    MS SERVO 의 시리즈(형식)에 의해, 다음의 2 종류의 전원정격의 어느 쪽인가에 

    정해집니다. 올바른 전원으로 사용 바랍니다. VEA 시리즈는 AC400V±10%입니다. 

 ● 배선 작업은, 전문가가 가 주세요. 

    배선을 잘못하면 화재, 고장, 감전의 원인이 되는 경우가 있습니다. 

 ● MS SERVO 에 접속하는 각 코넥터류는, 확실히 설치해 주세요. 

    MS SERVO 의 오동작의 원인이 됩니다. 
 

전원의 노이즈 대책을 실시해 주세요. 

● 전원에 노이즈가 인가되는는 경우에는, 외부 공급 전원 라인에 절연 트랜스 또는, 필터를 

넣는 등의 대책을 해 주세요. 

 MS SERVO 나 주변기기의 오동작을 방지할 수가 있습니다. 

 노이즈 대책이 불충분하면, 오동작의 원인이 됩니다. 

 

외부 배선의 부설 올바르게 가 주세요. 

●MS SERVO 와 외부 기기를 잇는 입출력(외부 배선)은, 이하의 사항을 고려해 선정해 주세요. 

·기계적 강도·노이즈의 영향·배선 거리·신호 전압, 전류 등 

     입출력의 배선·부설은, 제어반중·밖에 있어, 동력선과 분리해 주세요. 

     노이즈의 영향을 작게 할 수가 있습니다. 

     분리가 불충분합니다와 오동작의 원인이 됩니다. 

● MS SERVO 의 엔코더선은, 트위스트 페어 실드선을 사용해 주세요. 

   노이즈의 영향을 작게 해, 오동작을 방지할 수가 있습니다. 

  지정 이외의 케이블의 사용에 따라서는, 오동작의 원인이 됩니다. 

３． 사용상의 주의 
 

위험 

● 통전중은 단자에 손대지 말아 주세요. 

   감전의 우려가 있습니다. 

● 비상 정지, interlock 회로 등은 MS SERVO 의 외부에서 구성해 주세요. 

   MS SERVO 의 오동작이나 고장에 의해, 기계의 파손이나 사고가 되는 경우가 있습니다. 

MS SERVO 의 외부에서 안전 대책을! 
 ■MS SERVO 에 고장이 발생했을 때, 인명에 관련되는 사고 또는, 제품이나 부대 설비를 파손 

우려가 있는 경우는, MS SERVO 의 외부에서 interlock 회로를 짜 주세요. 

 (예) 주행 차체를 지탱하는 부분이나 하역 장치(크레인등 )에 이용하는 경우 

 ■MS SERVO 가 고장났을 경우, 모터가 프리 런이 되어, 차체를 지탱하는 부분의 풀려 짐의 낙하를 하는 

우려가 있습니다. 그 결과, 인명과 관계되는 사고 또는, 제품이나 부대 설비를 부술 우려가 있습니다. 

통상은 모터에 기계식 브레이크를 달아  MS SERVO 의  

프로그램(MSCL)으로 interlock 회로를 짭니다. 

    또 동시에, 외부에 릴레이를 달아 똑같이 interlock 회로를 짜 주세요. 

■입출력 신호의 확인은, 안전을 확인해 작업해 주세요. 

    장치의 오동작에 의해, 인명에 관련되는 사고 또는, 제품이나 부대 설비를 부술 우려가 있습니다. 

! 
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강제 

주의 



 

 

주의 
 

● RUN, STOP, 운전중의 프로그램 변경 등의 조작은 충분히 주의해 주세요. 

   조작 미스에 의해, 기계의 파손이나 사고가 되는 경우가 있습니다. 

● 전원 투입 순서에 따라, 전원을 투입해 주세요. 

   오 동작에 의해, 기계의 파손이나 사고가 되는 경우가 있습니다. 

● MS SERVO 의 출력에는, 보호용 휴즈를 내장하고 있습니다. 

● 모터에 온도의 보호 장치를 설치해 주세요. 

● 모터에 냉각 장치를 설치해 주세요. 

    발열에 의해 화상을 일으키거나 손상·화재가 되는 경우가 있습니다. 

    모터를 저속으로 연속해 사용하는 경우, 연속정격에 있던 모터를 

    사용해 주세요. 

    또, 사양에 대해 냉각 장치를 설치할 필요가 있습니다. 

● 운전 직후의 MS SERVO 본체나 모터를 손대지 말아 주세요. 

    발열하고 있는 경우가 있어, 화상의 우려가 있습니다. 
 

 

운전중에 주의를 필요로 하는 키보드의 조작 
 

● MSCL 파라미터·유저 파라미터의 변경은, 설정 범위를 넘지 말아 주세요. 

   오동작에 의해, 장치의 파손이나 사고가 되는 경우가 있습니다. 

● MSCL파라미터·유저파라미터의 조작은, 파라미터 내용·조작 방법을 숙지한 분이 조작해주세요. 

● MSCL 파라미터 No. 71(엔코더 보정)은, 설정 후 변경하지 마세요. 오동작에 의해, 장치의 

  파손이나 사고가 되는 경우가 있습니다. MSCL 파라미터 No. 71(엔코더 보정)은, 모터극수와 

엔코더 펄스수에 의해 설정합니다. 별지 VEA 타입 설명서 파라미터편을 참조해 주십시오. 

 

4. 보수에 대해 
 

  

위험 
 

● 전원의 잘못 배달선, 쇼트, MS SERVO 본체의 분해, 가열, 및 불 속에의 투입은하지 마세요. 

파열, 발화의 우려가 있습니다. 
 

 

금지 
 

● MS SERVO 본체의 분해, 개조 하지 마세요. 

    화재, 고장, 오 동작의 원인이 됩니다. 

 

 

주의 

 
 
● MS SERVO 의 부착, 이외는, 전원을 차단(OFF)해, 3 분 이상 지나, 

단자대 P－N 간의 전압이 DC40V 이하가 된 것을 확인하고 나서 작업을 해주세요. 

 감전, 오동작, 고장의 원인이 됩니다. 

 
 ※ MS SERVO 의 단자대 P－N 간의 전압 측정은 DC800V 이상 측정할 수 있는 계측기를 

준비해 가 주세요. 

   전원 차단 직후의 P－N 간 전압은, DC560~DC800V 있습니다. 
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1. MS－SERVO 표준 사양 

  400 V 시리즈 표준 사양 

 
기종 

사양 

MSBH 

01 02 04 08 15 22 37 55 75 110 150 220 300 370 450 550 

적용 모터 (KW) 0.1 0.2 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 11 15 22 30 37 45 55 

출력 용량 (KVA) 0.35 0.55 0.9 1.5 2.7 4.0 6.1 10 14 18 23 34 44 53 65 80 

정격출력 전류 (A) 0.5 0.8 1.3 2.0 3.6 5.2 8 13 18 24 30 44  57  70  85 105 

최대 출력 전류 (A) 4.2 4.2  7  7 14 14 25 35 53 71 106 140 210 210 280 280 

최대 회생 전류 (A) 8 8 8 8 14 14 25 35 40 60  80 120 120 210 280 280 

최소 회생 저항값(Ω) 100 100 100 100 58 58 32 23 20 14 10 6.7 6.7 3.8 2.9 2.9 

중량  (kg) 2.5 2.5 2.5 2.5 4 4 8 10 12 12 20 25 40 40 55 55 

입력 전원 전압·주파수 삼상·단상 400/440V AC 50/60Hz 

제어 방식 정현파 디지털 방식 벡터 제어(엔코더 사용) 

사용 조건 

주위 온도 －10℃ ~ ＋40℃ 

상대습도 90%이하결로가 없는 것 

표고 1000 m 이하 

분위기 부식성 가스 분진이 없는 것 

기능 

엔코더 입력 200kpps 1 채널 라인 드라이버 방식 

순서 입력 *a16 점(photo-coupler 절연, 전류형 5 mA) 

순서 출력 *a13 점(photo-coupler 절연, 오픈 커넥터 출력 40 mA/점) 

순서 전원 DC24V (외부급전) 
아날로그입력/출력 *a 입력：2 채널(DC0~5 V) 10bit , 출력：2 채널(DC0~5V) 8bit 

   ■*a CPU 기판에 의해, 사양이 다릅니다. 

    (상기 사양은 CPU 기판：V3E021 의 경우입니다. ) 

   ■적용 모터 75 KW~220 KW 에 대해서는, 400 V(MSBH) 시리즈를 적용해 주세요. 

     상세한 것에 대하여는, 별도 자료를 참조하십시오. 

 

2. MS－SERVO 외형 치수 
 

외형 치수도 (MSBH-220) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 
 

 

 

기호 

기종 
W W1 H H1 D C 

MSBH-220 255 150 450 425 284 4-φ10 

 

C 

W1 
W 
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 3. 취급의 가이드 
 

 잘못한 취급을 하면(자) 정상적인 운전을 할 수 없기도 하고, 경우에 따라서는 현저한 수명 저하를 

부릅니다. 

최악의 경우는 MS SERVO 의 파손에 이르기 때문에, 취급에는 본문 각 항의 내용 및 주의 

사항에 따라, 올바르고 사용해 주십시오. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 
표준 부속품 

 취급 설명서   ------------ 1 

 VEA 타입 설명서 파라미터편 ------------ 1 

 순서 입력 케이블 (C4) ------------ 1 

 순서 입력 케이블 (C5) ------------ 1 

 순서 출력 케이블 (C0) ------------ 1 

 순서 제어 전원 케이블  ------------ 1 

 아날로그 입력 케이블  ------------ 1 

 엔코더 케이블   ------------ 1 

케이블류는 길이 1 m 입니다. 엔코더 케이블이 연장되는 경우는, 반드시 twisted pair 쉴드(shield)선을 

사용해 주세요. 또, twisted pair 쉴드(shield)선은 폐사에서도 옵션에서 준비할 수 있습니다. 

전원 사양  AC400V 

 MS SERVO 의 허용 전원 사양내에서 사용해 주세요. 

노우 휴즈 브레이커 또는 누전 브레이커 

MS SERVO 는 전원 투입시에 큰 돌입전류가 흐르기 때문에 

, 브레이커의 선정에는 주의가 필요합니다. 

전자 접촉기의 사용법 

 특별히 마련할 필요는 없습니다만, 설치했을 경우, 이 전자 접촉기로 

MS 의 시동 정지는 하지 말아 주세요. 

MS 수명 저하의 원인이 됩니다. 

리엑터의 설치 

 역률 개선이나 큰 전원 용량을 직접 부착하는 경우, 리엑터의 사용이 

필요합니다. 기종에 맞추어 리엑터를 사용해 주십시오. 

고주파 노이즈필터 

고주파 노이즈에 의한 전파장해를 방지하기 위해서 사용합니다. 

경우에 따라서는, 2 차측도 사용합니다. 

설치 장소 

 MS 의 수명은 주위 온도에 영향을 받습니다. 

주위 온도가 허용치를 넘지 않는 곳에 설치 할 수 있게 해주세요. 

 특히 BOX 내부 설치 때는 이 점에 유의가 필요합니다. 
배선 

 잘못한 배선은 MS 파손에 이릅니다. 또 제어 신호선은 

주회로 부분 및 입출력의 배선으로부터 충분히 분리해, 

 노이즈의 영향를 받지 않게 하는 것이 중요합니다. 

출력측의 접속 기기 

 진상콘덴서·서지 킬러는, 접속하지 마세요. 

접지 

 감전 방지를 위해, 모터 및 MS 는 반드시 적절한 접지를 해 주세요. 

회생 저항 

 회생 저항의 용량은, 회생 부하의 크기나 부하 사이클에 맞추어 

선정해 주세요. 온도 상승이 상정되기 때문에, 설치 장소나 냉각에 

대해 유의가 필요합니다. 

접지 

MS 

접지 

모터 

고주파 노이즈 

필터 

반응 장치 

전자 

접촉기 

노우 휴즈 

브레이커(NFB) 

누전 브레이커 

전원 
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4. 구성·접속 

 4. 1 내부 구성도(삼상 AC400V 의 경우) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
  MS SERVO 는, CPU 부·주회로부·전원부로 구성되어 있습니다. 

  ● CPU 부 ---CPU 부는, 커스텀 프로세서·제어 회로·입 출력부로 구성되어 있습니다. 

           · 프로세서에는,  operating system(OS)가 격납되고 있습니다. 

            또, RAM, 플래쉬 메모리(유저 프로그램 격납)도 내장하고 있습니다. 

● 전원부 ---전원부는, 전용에 설계된 DC-DC 컨버터를 사용해, CPU 부· 

파워 모듈부에 제어 전원으로서 공급하고 있습니다. 

● 주회로부 ---주회로부는, 정류회로·평활 회로·파워 모듈부 및 회생 회로부에서 구성 

         되고 있습니다. 주회로부에는 동력 전원(삼상 AC400V R, S, T)와 

모터선(U, V, W) 및 회생 저항(P, S0)을 접속합니다. 

 
 

위험! 
 

 
  전원부·주회로부·회생 회로부 및 드라이버 회로부에는 고전압이 발생하고 있습니다. 

  감전에 의해, 인명과 관계되는 사고의 우려가 있습니다. 

 

 

 

 

32 bit 마이크로컴퓨터 

탑재 

 CPU 부 

디스플레이 

키보드 

스팅 

전원부 

주전원 ON 

주전원 OFF 

MC 

 MC 

   

삼상 AC400V 

 (50 Hz/60 Hz) 

파워 모듈 

회생저항기 

(외부부착) 

제 3 종 접지 

접지 저항 

100Ω 이하 

라인 드라이버 방식 

DC24V 

(외부 전원) 

순서 입출력 

시리얼 통신 

PG 

N 

P 

S0 

U 

V 

W 

E 

IM 

 

 
 

 

정류부 

회생 트랜지스터 

! 

S

T 

R
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  4. 2 주회로 단자 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

    주회로의 배선은, 상기의 표에 따라 접속해 주세요. 

 
 

         주의 
 

● 정격에 맞은 전원［AC400V］를 접속해 주세요. (MSBH 시리즈) 

   정격과 다른 전원을 접속하면, 화재나 고장의 원인이 됩니다. 

● 배선 작업은, 전문가가 가 주세요. 

   배선을 잘못하면 화재, 고장, 감전의 원인이 되는 경우가 있습니다. 

● 전원용 단자대의 작업은, 전원을 차단(OFF)해, 3 분 지나 단자대의 P－N 간의 전압이 

DC60V 이하가 된 것을 확인해 가 주세요. 감전, 오동작, 고장의 원인이 됩니다. 

 

  동력선단자대 배선예 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4. 3 외부 입출력의 배선 

    입출력 신호용·엔코더용·아날로그 입력용 및 I/O 전원용으로 사용하고 있다 

연결기의 메이커 및 형식을, 다음에 나타냅니다. 

     ■ 모렉스사  

          연결기 5046－NA(라이트 앵글 타입) 

                5045－NA(스트레이트 타입) 

          하우징  5251－NP(터미널 5659) 

     외부 입출력 신호는, MS－SERVO 의 기종에 의해, 다른 경우가 있기 때문에, 

반드시 기종을 확인 후, 배선해 주세요. 

     또, 사양 변경에 의해 연결기 배열이 다른 경우가 있기 때문에, 양해 바랍니다. 

 

 

강제 
 

 

●접지 단자(E：전원용 단자대 명찰에 표기)는 반드시 접지를 실시해 주세요. 

  접지를 하지 않는 경우는, 감전, 오동작의 우려가 있습니다. 

●MS SERVO 의 전원 단자대(E) 단자를 2 mm2 이상의 전선으로 접지극( 제 3 종 접지)에 

 접속해 주세요. 다른 동력선과의, 접지선의 공용은하지 마세요. 

단자 기호 명칭 개요 

R, S, T 교류 전원 접속 단자 교류 전원을 접속 

U, V, W 모터 접속 단자 모터 U, V, W 선과 접속 

E 접지 단자 접지극과 접속 

P 직류 P 측 접속 단자 회생 저항을 접속, 직류 전원 P 측 

S0 회생 저항 접속 단자 회생 저항을 접속 

N 직류 N 측 접속 단자 직류 전원 N 측 

 

E R S T U V WE S0 N P 

IM 
아-스 

 3 상 400 V 

 50/60Hz 
회생저항 

3 상모터 

! 
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주의 
 

 ● 외부 입출력의 전원은, 그 사양에 의해 I/O 측과 CPU 측의 2 종류가 있습니다. 

   이것들을 잘못해 접속하면, 오동작이나 고장의 원인이 되는 일이 있기 때문에, 

   주의해 주십시오. I/O 측과 CPU 측의 0 V 는 공통이 아닙니다. 

    I/O 측···I/O＋24 V, I/O 0 V(입출력 C4, C0 등) 

    CPU 측···CPU＋5 V, CPU 0V (A/D, 엔코더 등) 

 

I/O 용 전원 DC＋24V (은)는 용량에 맞은 것을, 별도 준비해 주십시오. 

    

 입출력 신호부 

  입출력 신호부는, photo-coupler 를 이용해 절연 하고 있습니다. 

  출력 신호는, 오픈 수집가 사양(이미터 COM)이 되고 있습니다. 
 

입력부 
 

 

 

 

 

출력부(오후˚코레크타 이미터 COM） 
최대 출력 전류 40mＡ 

 

 

 

 

 

 
 

엔코더(라인 리시버 대응） 

 

 

 

 

5. MS－SERVO 의 설치·배선 
 5. 1 설치 

   MS－SERVO 가 안정에 동작, 성능을 발휘하기 위해서, 설치에는 다음의 주의가 필요합니다. 

  5. 1. 1 설치 장소 

      MS－SERVO 를 설치할 때 유의해야 할 장소는 다음과 같은 조건입니다. 

       A. 습도가 적고, 물의 침수·침투할 우려가 없는 구조의 건물 

       B. 방폭성·연소성의 가스·액체가 없고, 분진이 적은 것 

       C. 기기의 반입이 하기 쉽다 

       D. 보수·점검이 용이한 것 

       E. MS－SERVO 의 발생하는 열을 방출할 수 있는 것 

       F. 노이즈의 영향을 받거나 주거나 하는 기기와의 분리를 할 수 있는 것 

  5. 1. 2 주위 온도 

      MS－SERVO를 장기에 걸쳐, 안정된 성능을 유지하기 위해서 주위 온도에 주의해 주세요. 

일반적인 허용 범위는,－10℃~＋40℃입니다. 주위 온도가, 이 조건이 되는 것 같은 장소에 

설치해 주세요. 또, MS－SERVO 의 발열등에 의해, 주위 온도가 조건을 넘을 때는 냉각 

장치등을 이용해, 냉각해 주세요. 

내부에 전류 제한 저항기(3.3KΩ)가 접속되고 

있습니다. 릴레이, 리밋트 스윗치등의 접점을 

접속합니다. 

라인 드라이버 라인 리시버 

! 

Ｉ／Ｏ＋２４Ｖ 

포토 커플러 

Ｉ／Ｏ ＧＮＤ 

リレー 

Ｉ／Ｏ＋２４Ｖ 

트랜지스터 

Ｉ／Ｏ ＧＮＤ 

Ｉｃ リレー等 

 

릴레이의 조작 코일등을 접속합니다. 

출력 전류치를 넘지 않게 주의해 주십시오. 

극성이 있는 릴레이등은, 접속 때 그 극성에 주의해 

주십시오. 

또, 릴레이에 따라서는, 서지 흡수용 다이오드의 

접속을 필요로 하는 경우가 있습니다. 

제어 전류가 허용치를 넘는 경우, 미니 릴레이등을 

사용해 연결하여 주세요. 

리시버용 IC 는 26 C32A 를 사용하고 있습니다. 

리드 선은 twisted pair 선을 사용합니다. 
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  5. 1. 3 습도 

      습도가 높으면 금속 부분등의 산화, 부식을 일으켜, 절연 불량이 되는 경우가 있습니다. 

상대습도가 90%이하의 곳에 설치해, 결로 하지 않게 주의해 주세요. 

5. 1. 4 진동 

      진동의 적은 곳에 설치합니다. 일반적으로는, 진동 가속도가 20 Hz 이하의 진동(1 G 이하) 

     20~50 Hz의 진동(0. 2 G이하)되는 장소에 설치해 주세요. 반송기등과 같이 진동의 큰 곳의 

설치는, 방진고무등을 이용해, 방진대책을 해 주세요. 

  5. 1. 5 분위기 

      인화성의 가스나, 부식성 가스가 없는 곳, 기름이나 물이 걸리지 않는 곳에 설치합니다. 

또, 철분등의 도전성의 분진등이 들어가지 않게 해 주세요. 

      환경에 따라서는, 제어반에 필터를 붙여 환기를 해 주세요. 

 

 5. 2 배선의 주의 

     MS－SERVO 의 트러블을 미리 막기 위해, 다음 일에 주의해 주세요. 

      1. 주회로의 전선은, 전류 용량이나 전압강하등을 고려해 결정해 주세요. 

      2. 주회로와 입출력·엔코더등의 케이블은, 같은 배관으로 하지 말고  

 반드시 별로 배관을 해 주세요. 

      3. 엔코더·RS232C·RS422 의 케이블은, 반드시 쉴드(shield) 케이블을 사용해 주십시오. 

      4. 배선은, 가능한 한 최단으로 해 주세요. 

      5. 쉴드(shield) 케이블등의 접지는, 일점 접지로서 주세요. 

      6. 노이즈의 영향을 받을 우려가 있는 경우는, 금속 배관으로 하는 등, 노이즈 대책을 

만들어 사용하십시오.. 

 

좋은 예) 주회로와 I/O 를 분리 나쁜 예) 동력선과 I/O 가 함께      

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

   좋은 예) 일점 접지                            나쁜 예) 다점접지 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

엔코더 

MS- 

SERV

모터 

시퀀서 

MS- 

SERV

시퀀서 모터 
엔코더 

지

MS- 

SERV

O 
지구 

지구 

쉴드(shield) 

MS- 

SERV

지구 

지구 

쉴드(shield) 
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 6 주변기기의 선정 
 
 MS－SERVO 가 안정에 동작해, 성능을 발휘하기 위해서, 주변기기의 선정에는, 주의가 필요합니다. 

 6. 1 브레이커(NFB) 

   NFB를 인버터의 전원 측에 삽입하는 목적은, 합선에 대한 전원 계통의 보호나, 배선의 과부하 보호에 있습니다. 

   MS－SERVO 를 사용하는 경우는, 그 용량에 맞춘 브레이커를 달아 주세요. (표 3－1 참조) 

 6. 2 케이블 

  (동력용) 

    케이블의 사이즈 선정해서는, 일반의 동력 케이블과 같게, 전원 용량, 합선 보호, 온도 상승에 의한 용량 

의 저감, 전선의 전압강하 및 단자 구조등에 대해서 검토를 실시할 필요가 있습니다. 

    MS－SERVO 와 모터의 배선 거리가 긴 경우, 전압강하가 커져, 모터의 토르크 부족이나, 전류의 

증가를 불러, 모터의 이상 발열등의 원인이 됩니다. 

    배선 거리가 긴 경우는, 표 6－1 에 나타낸 케이블지름보다 굵은 케이블을 사용해 주십시오. 

  (제어용) 

    제어 회로용 전선을 선정하는 경우, 전원 계통의 전선은 2 mm2 이상, 조작·신호 계통의 전선은, 회로의 

전류치에 있는 케이블을 사용해 주세요. 또, 신호 계통의 케이블은, 가능한 한 쉴드(shield) 케이블을 이용해, 

외래 노이즈의 영향을 감쇠해 주세요. 

    제어 회로, 신호 계통의 전원선은, 반드시, 동력선과 분리해 주세요. 

   신호 계통의 배선 거리가, 100 m 이내이면, 쉴드(shield) 케이블이나, twisted pair·쉴드(shield)선을 사용해 주세요. 

   배선 거리가 긴 경우는, 신호 절연기등을 이용해, 증폭하거나 노이즈 대책을 할 필요가 있습니다. 

   노이즈에 의한 오작동등의 우려가 있는 경우는, 금속 배관등의 처리가 필요합니다. 

 

표 6－1 주변기기의 선정(예) 

 

형식 
NFB 

(노휴스 브래이커) 
전자 접촉기 R, S, T 전선 U, V, W 전선 

MSBH-02 NF30 형, NV30 형   5A   S-N10   2(mm2)   2(mm2) 

MSBH-04 NF30 형, NV30 형   5A   S-N10   2(mm2)   2(mm2) 

MSBH-08 NF30 형, NV30 형   5A   S-N10   2(mm2)   2(mm2) 

MSBH-15 NF30 형, NV30 형  10A   S-N10   2(mm2) 2(mm2) 

MSBH-22 NF30 형, NV30 형  10A   S-N10   2(mm2) 2(mm2) 

MSBH-37 NF30 형, NV30 형  15A   S-N20 3.5(mm2) 3.5(mm2) 

MSBH-55 NF30 형, NV30 형  20A   S-N20 3.5(mm2) 3.5(mm2) 

MSBH-75 NF30 형, NV30 형  30A   S-N20 5.5(mm2) 5.5(mm2) 

MSBH-110 NF50 형, NV50 형  50A   S-N20   8(mm2)   8(mm2) 

MSBH-150 NF100 형, NV100 형 60A   S-N25  14(mm2)  14(mm2) 

MSBH-220 NF100형, NV100형 100A   S-K50  22(mm2)  22(mm2) 

MSBH-300 NF225형, NV225형 125A   S-K80  38(mm2)  38(mm2) 

MSBH-370 NF225형, NV225형 150A   S-K80    38(mm2)  38(mm2) 

MSBH-450 NF225형, NV225형 200A    S-K125    60(mm2)    60(mm2) 

MSBH-550 NF225형, NV225형 200A    S-K125    60(mm2)    60(mm2) 

 
  * MSBH 시리즈에 대한 주변기기 선정시의 주의 

    MSBH 시리즈는, 사용 상황에 의해, 모터정격의 수간적으로 수배의 전류가 흘립니다. 

    발열이나, 전압강하가 없게 주변기기를 선정해 주세요. 

    사용 조건에 따라서는, 케이블을 1 클래스 상의 기기를 사용할 필요가 있습니다. 

  *전자 접촉기의 형명( )은, 미츠비시 전기제 입니다. 

 

 

 

 



- 8 - 

  6. 3 회생 저항의 선정 

    회생 저항은, 표 6－2 의 기종별 선정표를 참조해 선정해 주세요. 

    회생 저항값은, 차식에 의해 계산됩니다. 

 회생 저항값=700(V)/회생 전류치 

    회생 저항의 용량은, 회생 부하의 크기 및 부하 사이클에 의해 정해집니다. 사용 조건에 의해, 회생 저항의 

온도 상승이 상정되기 때문에, 설치 장소나 냉각에 대해서는, 충분히 배려해 주세요. 

 

      표 6－2 VEA 시리즈 회생 저항 선정표 

 
VEA 

시리스 

회생 

최대 

전류 

Adc 

회생 저항 용량(모터 용량 비율) 

및 회생 저항값 

기종 회생 저항 ~10%  경부하 ~25%  중 부하 40~50%  겹부하 

MSBH-01   8 100Ω 이상  120W * 400Ω 120W * 400Ω  120W * 200Ω 

MSBH-02   8 100Ω 이상  120W * 400Ω 120W * 400Ω  120W * 200Ω 

MSBH-04   8 100Ω 이상  120W * 400Ω 120W * 400Ω  120W * 200Ω 

MSBH-08   8 100Ω 이상  120W * 400Ω 120W * 200Ω  200W * 200Ω 

MSBH-15  14  58Ω 이상  200W * 200Ω 400W * 100Ω  800W * 100Ω 

MSBH-22  14  58Ω 이상  200W * 200Ω 600W * 200Ω  800W * 100Ω 1.2KW * 100Ω 

MSBH-37  25  32Ω 이상 200W *200Ω 400W *100Ω 600W * 100Ω  800W * 100Ω 1.2KW *  44Ω 1.8KW *39Ω 

MSBH-55  35  23Ω 이상 400W *100Ω 600W *100Ω 1.2KW *44Ω 1.8KW *39Ω 2.4KW*  25Ω  g2. 7KW *23Ω 

MSBH-75  40  20Ω 이상 400W *100Ω 600W *100Ω 1.2KW *44Ω 1.8KW *39Ω 2.4KW*  22Ω  g3. 7KW *20Ω 

MSBH-110  60  14Ω 이상 600W *100Ω1.2kW * 44Ω 2.4KW *22Ω 3.6KW*19.5Ω  g4. 8KW *26Ω 

MSBH-150  80  10Ω 이상 600W *100Ω1.2KW * 44Ω 2.4KW *22Ω 3.6KW *19. 5Ω 4.8KW*26Ω    g7. 5KW *11Ω 

MSBH-220 120 6.7Ω 이상 600W *100Ω1.2KW * 44Ω 2.4KW *22Ω 4.8KW *26Ω 7.2KW*17.3Ω  g11KW *7. 2Ω 

MSBH-300 120 6.7Ω 이상 1.2KW*44Ω 2.4KW * 22Ω 4.8KW *26Ω 7.2KW *17. 3Ω g11KW *7.2Ω  g15KW *6. 7Ω 

MSBH-370 210 3.8Ω 이상 1.2KW*44Ω 2.4KW * 22Ω 4.8KW *6. 5Ω 7.2KW *17. 3Ω g15KW *6.7Ω  g18KW *4. 6Ω 

MSBH-450 280 2.9Ω 이상 1.2KW*44Ω 2.4KW * 22Ω 7.2KW *17.3Ω g11KW *7. 2Ω g18KW *4.6Ω  g22KW *3. 2Ω 

MSBH-550 280 2.9Ω 이상 1.2KW*44Ω 2.4KW * 22Ω 7.2KW *17.3Ω g11KW *7. 2Ω g18KW *4.6Ω  g22KW *3. 2Ω 

 ※ 표 중의 수치는, 폐사 표준 재고의 법랑 저항에서의 편성 가능한 것입니다. (g 표는 그릭크 저항 ) 

회생 저항과 접속 방법 

(회생 저항 선정표와 대응해 참조해 주십시오. ) 
VEA 

시리즈 

회생 저항 용량(모터 용량 비율) 

및 회생 저항값 

기종 
~10% 

경부하 

~25% 

안부하 

40~50% 

겹부하 

VEAS-01 2S( 60W * 200Ω) 2S( 60W * 200Ω)     2S( 60W * 100Ω) 

VEAS-02 2S( 60W * 200Ω) 2S( 60W * 200Ω)     2S( 60W * 100Ω) 

VEAS-04 2S( 60W * 200Ω)     2S( 60W * 200Ω)     2S( 60W * 100Ω) 

VEAS-08 2S( 60W * 200Ω)     2S( 60W * 100Ω)     2S(100W * 100Ω) 

VEA-15 2S(100W * 100Ω)    2P2S(100W *100Ω)   2P2S(200W * 100Ω) 

VEA-22 2S(100W * 100Ω) 2P(300W*100Ω)2P2S(200W*100Ω)   2P2S(300W * 100Ω) 

VEA-37 2S(100W*100Ω)2P2S(100W*100Ω) 2P(600W*22Ω) 2P2S(200W *100Ω) 2S(600W *22Ω) 3S(600W *13Ω) 

VEA-55 2S(100W*100Ω)2P2S(100W*100Ω) 2P(600W *22Ω)   3S(600W *13Ω) 2P2S(600W*25Ω)   SC5. 5-50 

VEA-75 2P(200W *100Ω) 1S(600W *22Ω) 2P(600W *22Ω)   3S(600W *13Ω) 2P2S(600W*22Ω)    SC7. 5-50 

VEA-110 1S(600W *13Ω) 2P(600W *22Ω) 2P2S(600W*22Ω) 2P3S(600W*13Ω)    SC11-50 

VEA-150 1S(600W *13Ω) 2P(600W *13Ω) 4P(600W *22Ω)  3S(600W *13Ω) 2P4S(600W*13Ω)    SC15-50 

VEA-220 1S(600W *13Ω) 2P(600W *13Ω) 4P(600W *22Ω) 2P4S(600W *13Ω) 3P4S(600W*13Ω)    SC22-50 

VEA-300 1S(600W *13Ω) 4P(600W *22Ω) 2P4S(600W*13Ω) 3P4S(600W *13Ω)  SC22-50           SC30-50 

VEA-370 1S(600W *13Ω) 4P(600W *22Ω) 2P4S(600W*13Ω) 3P4S(600W *13Ω)  SC30-50           SC37-50 

VEA-450 1S(600W *13Ω) 4P(600W *22Ω) 3P4S(600W*13Ω)   SC22-50  SC37-50           SC45-50 

VEA-550 1S(600W *13Ω) 4P(600W *22Ω) 3P4S(600W*13Ω)   SC22-50  SC37-50           SC45-50 

 

      ※ ［SC**－50］은 구라두 저항형式 

 
 예) 3 P2S：(3 파라*2 시리즈              ) 
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７.  모터 특성 및 주의점 
 

7－1 모터의 시간정격에 대해 
     범용 모터라고 하는 표준 전동기를 MS－SERVO MSB 시리즈로, 서보 운전하는 경우,  

사용 목적 혹은 시간정격에 맞추어, 모터 구조(외형 구조)를 선택합니다. 

     모터의 구조에는 다음과 같은 종류를 들 수 있습니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 7－2 가속 시간과 감속시간 

  ■ 모터의 가속 시간은 차식이 됩니다. 
 
 
 
 

        ∑ GD2   ：모터 ＋ 부하(모터축환산)의 관성력 (Kg·m) 

        Δ N    ：모터의 회전 속도차이(N1－N2) (rpm) 

        TM    ：가속시 토르크 (Kgf·m) 

       또, 가속 시간을 짧게 하고 싶을 때는, 상기식보다 TM 를 크게 할 필요가 있습니다. 

       TM 를 크게 하는 것은 모터 용량 업을 의미해, 이 경우 MS－SERVO 

       의 용량도 올라갈 필요가 있습니다. 

 

  ■ 모터의 감속시간은 차식이 됩니다. 
 
 
 
 
        ∑ GD2    ：모터 ＋ 부하(모터축환산)의 관성력 (Kg·m) 

        Δ N    ：모터의 회전 속도차이(N1－N2) (rpm) 

        TB    ：브레이크 토르크 ≒ 모터정격토르크 × α (Kgf·m)(주 1) 

        TL    ：모터축환산 부하 토르크 (Kgf·m) 

        (1) 외부 회생 저항을 사용하지 않는 경우는,α=0. 2 

        (2) 감속시간을 짧게 하고 싶은 경우는 외부에 회생 저항을 설치합니다. 

        (3) 감속시는 회생 에너지가 MS－SERVO 의 직류 회로에 귀환해, 내부 콘덴서에 

축적되기 때문에, 감속시간이 짧을 때는, 콘덴서의 허용 전압을 넘지 않게 

MS－SERVO 의 보호 기능에 의해, 과전압 회생 시킵니다. 

 

 7－3 모터 출력에 대해 
   모터의 출력 용량과 토르크·회전수와의 관계식은 차식이 됩니다. 

    NTmWatt ´´= 027.1      

         Watt：모터 출력 용량(watt) 

         Tm ：모터 출력 토르크(Kg·m) 

          N ：모터 회전수(rpm) 

 

  전폐외 선형 전폐형 전폐외 선형 

구조  

   

시간정격 

 

저속 

중속 

 고속 

75%정격 

연속정격 

연속 정출력 특성 

15 분 정격 

 30 분 정격 

 30 분 정격 

연속정격 

연속정격 

연속 정출력 특성 

비고  

  

30 분 정격=50%ED 

15 분 정격=25%ED 

연속정격의 경우는 

모터범위 1 범위 업 
 

 

팬 전원은 별도 전원 

 

IM 

엔코더 

IM 

엔코더 

IM 

엔코더 

타력 팬 

ta = 
375×(TM－TL) 

∑ GD2× Δ N 
 

tb = 
375×(TB＋TL) 

∑ GD2× Δ N 
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 7－4 모터를 50/60 Hz 를 넘어 운전하는 경우의 주의점 
    범용 모터는 상용 주파수 50 또는 60 Hz 로 운전되도록 설계되고 있기 때문에, 60 Hz 를 넘어 운전한는 

경우에는, 모터의 기계적 강도, 진동, 베어링 수명 등에 주의할 필요가 있습니다.  

아래 표에 고속 운전시의 트러블 원인과 대책을 나타냅니다. 

    모터의 정격속도를 넘어 사용하는 경우에는, 허용 최고 회전수를 모터 메이커에 문의해 주세요. 

    특히, 장비에 부착된 모터일 경우, 커플링이나 부하측등도 같은 트러블이 예상되기 때문에 주의가 필요합니다. 

 

 

 

 
 
 

 

 

 

 

 

7－5 장비에 부착된 모터를 MS－SERVO 로 운전하는 경우 
   장비에 부착된 모터에 MS－SERVO VEA 시리즈를 적용하는 경우, 아래와 같은 점에 유의해 주세요. 

  1) 벡터 제어로 운전하는 경우는, 로터리 엔코더를 모터와 직결한 상태에 설치해 주세요. 

     (벡터 제어용 추천 엔코더 사양：표준 2500 PPR, 라인 드라이버 출력, 저소비 전류형) 

  2) 로터리 엔코더를 설치하는 경우, 사프트 차이가 없게 설치해 주세요. (엔코더 설명서를 참조) 

  3) 로터리 엔코더는 정밀 기기입니다. 부착 할 때에 충격을 주지 않게 설치해 주세요. 

  4) 로터리 엔코더는 광학 제품입니다. 분진, 물방울, 오일등의 피해가 없게 설치해 주세요. 

경우에 따라서는 엔코더 커버의 부착을 검토해 주세요. 

 

7－6 MS－SERVO 모터의 선정 플로우 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

현상 원인 대책 

회전체의 기계적 강도 
(특히 2 극기의 고속운전은 

 주의를 필요로 한다. ) 

원심력 

각부의 언바란스 

메이커에 허용 회전수범위내인 것을 확인해, 

 벗어나는 경우는 전용 전동기로 한다. 

진동 증가 각부의 언바란스 회전 부분(부하, 커플링 포함한다)의 

다이나믹 밸런스 수정. 

공진, 이음의 발생 회전 주파수와 전동기 각부 및 

부착부의 고유 진동수의 접근 
부착부의 강도, 강성 변경에 의해 고유 진동수를 회전 

주파수보다 높게 한다. 

소음의 증가 냉각 팬음 소형 팬, 타냉각 방식에의 변경. 

 

MS 용량 한 단계 업 

모터 용량 한 단계 업 

제정수의 설정(기계계, 운전 패턴) 

부하 토르크의 산출 

모터 및 MS 용량의 가선정 

관성 모멘트(J=GD2/4) 산출 

회생 저항의 선정 

모터 열용량의 검토 

가속 토르크의 검토 

감속 토르크의 검토 

시동 토르크의 검토 
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 7－7 삼상이나 형 유도전동기 일반정격 및 사양 

 

 (1) 정격 및 사양 

    시간정격：연속 보호 방식：전폐외 부채 주위 온도：0~40℃ 

    주위 습도：90%이하  (단 결로가 없는 것) 

    정격전압：400V 60Hz 

    온도 상승 한도： E 종··75℃   B 종··80℃   F 종··100℃ 

    준거 규격： 치수··다리 설치형 JEM1400, JIS C 4210 

              플랜지형 JEM1401 

          특성··JIS C 4210 

          전반··JIS C 4004, JEC-37 

 

모터극수 4 pole 의 경우의 일반정격사양을 아래와 같이에 나타냅니다. 

 

정격출력 kw 0.2 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 

정격토르크 
N·m 1.12 2.23 4.21 8.37 12.3 20.7 30.4 41.4 

Kgf·m 0.114 0.228 0.430 0.854 1.25 2.11 3.10 4.22 

정격전류 A(rms) 0.55 1.0 1.7 3.1 4.5  7.4 10.5 14.1 

정격회전 속도 r/min 1700 1700 1700 1710 1710 1710 1730 1730 

최대 회전 속도 r/min 3600 3600 3600 3600 3600 3600 3600 3600 

로터 관성 (JM) 

(=GD2M /4) 

gf·cm·s2 5.1 15.3 28.6 49.9 69.4 138 306 342 

kg·m2 0.0005 0.0015 0.0028 0.0049 0.0068 0.0135 0.03 0.0335 

정격하˚워레이트 kw/s 2.55 3.40 6.47 14.6 22.5 32.3 31.4 52.1 

절연 계급  E E E E E E B B 

 

*1 유도전동기에 대해서는 메이커와 관계 않습니다만, 특성이 상기 표와 다른 경우가 있습니다. 

    명판·모터의 기술 시트 등을 충분히 참고 후 파라미터의 설정을 해 주세요. 

*2 엔코더는 모터 직결에서 달아 주세요. 

*3 엔코더에 대해서는, 엔코더 자료를 참조해 주세요. 

 

정격출력 kw 11 15 18.5 22 30 37 45 55 

정격토르크 
N·m 60.7 82.7 101 120 164 202 245 299 

Kgf·m 6.19 8.44 10.3 12.2 16.7 20.6 25.0 30.5 

정격전류 A(rms) 20.3 27.3 34 40  54  67 80 98 

정격회전 속도 r/min 1730 1730 1750 1750 1745 1750 1750 1755 

최대 회전 속도 r/min 3600 3600 3600 3600 3600 3600 3600 3600 

로터 관성 (JM) 

(=GD2M /4) 

gf·cm·s2 605 692  862 1430 1735 2070 2400 3670 

kg·m2 0.0593 0.0678 0.0845 0.140 0.170 0.203 0.235 0.360 

정격하˚워레이트 Kw/s 63.3 103 123 104 161 205 260 253 

절연 계급  B B B B F F F F 
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(2) 토르크-회전 속도 특성 (전폐외 부채 4 pole) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

MSBH-22 MSBH-37 

MSBH-55 MSBH-75 

MSBH-08 

C 

 

0 

 

20 

 

40 

 

60 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N·m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=20. 7N·m 

 (2.11kgf·m) 

×103rpm 

 

0 

 

12 

 

24 

 

36 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N·m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=12. 3N·m 

 (1.25kgf·m) 

×103rpm 

 

 

0 

 

40 

 

80 

 

120 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N·m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=41. 4N·m 

 (4.22kgf·m) 

×103rpm 

 

0 

 

30 

 

60 

 

90 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N·m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=30. 4N·m 

 (3.1kgf·m) 

×103rpm 

 

×103rpm 

 

0 
 

1 

 

2 

 

3 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N·m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=1. 1N·m 

 (0.114kgf·m) 

 

MSBH-02 

 

0 

 

2 

 

4 

 

6 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N·m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=2. 2N·m 

 (0.228kgf·m) 

 

MSBH-04 

×103rpm 

 

N·m 

 

8 

0 

24 

 

MSBH-15 

B 

 
A 

 

16 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

TM=8. 4N·m 

 (0.854kgf·m) 

 

×103rpm 
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12 
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N·m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=4. 2N·m 

 (0.43kgf·m) 

 

×103rpm 

 

 

B ：단시간(반복) 사용 범위 C ：순간 사용 범위 A ：연속 사용 범위 
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B ：단시간(반복) 사용 범위 C ：순간 사용 범위 A ：연속 사용 범위 

×

103rpm 

MSBH-150 

0 
 

80 

 

160 

 

240 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N·m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=82. 7N·m 

 (8.44kgf·m) 

×103rpm 

 

MSBH-110 

0 

 

60 

 

120 

 

180 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N·m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=60. 7N·m 

 (6.19kgf·m) 

 

MSBH-300 

0 

 

160 
 

320 

 

480 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N·m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=164 N·m 

 (16.7kgf·m) 

 

MSBH-220 

 

0 

 

120 

 

240 

 

360 

 

0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N·m 

 

C 

 

B 

 
A 

 

TM=120N·m 

 (12.2kgf·m) 

×103rpm 

 

×103rpm 

 
MSBH-370 

×103rpm 

 

0 

 

200 

 

400 
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0 

 
1.8 

 

3.6 

 

N·m 
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B 

 
A 

 

TM=202N·m 

 (20.6kgf·m) 

0 

24

48
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0 1.8 

 

3.6 

 

N·

C 

 

B 

 
A 

 

TM=245N·m 

 (25.0kgf·m) 

×103rpm 

 

MSBH-450 

×103rpm 

 

0 

300 

600 

90

0 1.8 3.6 

 

N·

C 

 

B 

 
A 

 

TM=299 N·m 

 (30.5kgf·m) 

MSBH-550 
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8. MS－SERVO 의 트러블 처리 

 

8－1 MS－SERVO 의 구성 

   MS－SERVO 의 구성은, 크게 나누어, CPU 부, 드라이버부, 전원부, 파워부가 되고 있습니다. 

 제 7―1 도에 그 구성을 나타냅니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
제 7―1 도 MS－SERVO 구성도 

 
  8-1-1 CPU 부 

    MS－SERVO 의 컨트롤을 맡는, 두뇌 부분입니다. 

    MSB 시리즈···32 bit 커스텀 마이크로컴퓨터 탑재의 고성능 CPU 입니다. 

    이 시리즈는, 당사 오리지날의 모터 언어 「MSCL」를 사용해, 간단한 소프트 프로그램으로 모터의 

움직임을 자유롭게 컨트롤 할 수가 있습니다. 

    CPU 부는, 순서 기능이나 아날로그 입력 등, 풍부한 외부 기능도 아울러 가지고 있습니다. 또, 

PC 와의 통신 기능도 있어, 보다 제어를 간단하게 실시할 수 있습니다. 

  8-1-2 드라이버부 

    드라이버부는, CPU 로부터의 지령을, 파워부에게 전하는 역할을 하고 있습니다. CPU 의 신호는, 

드라이브 회로에 의해, 절연 전달됩니다. 또, 드라이버부는, MS－SERVO 의 보호 검출 기능도 

갖추고 있어 하드웨어의 보호를 실시하고 있습니다. 

  8-1-3 전원부 

      MS－SERVO의 제어용 전원은, 모두 교환 안정기화 해, 순간 정전이나 여러 가지의 전원 사정에 

대해서 있습니다. 

      스위칭 전원은, 전용에 설계된 트랜스를 사용해, 제어 회로와 아울러, 

     매우 안정된 전원이 되고 있습니다. 

  8-1-4 파워부 

      MS－SERVO 의 동력 부분에 해당합니다. 

      CPU 보다 나온 신호는, 드라이버부를 거쳐 파워부에 전달됩니다. 여기서, 파워트랜지스터가 

스위칭되어 모터에의 전력을 공급합니다. 

      MS－SERVO 의 시리즈에서는, 파워트랜지스터는 다음의 종류를 사용하고 있습니다. 

       MSBH 시리즈···IGBT (일부 IPM 를 사용) 

     또, 파워부에는, 회생 제동시에 발생하는 에너지를 방출하기 위한 , 회생 트랜지스터 

(GTR)가 있어, 회생부가 되고 있습니다. 

 

 

INPUT 

R 

S 

T 

CONVERTER 
INVERTER 

GTR & IPM 

U 

V 
W 

S0 

P 

SWITCHING-R

EGULATAR 

S·V 

  GTR 

KEYBORD 

DISPLAY CPU 

16bit LSI 

DRIVER 

PROTECT 

PERSONAL 

COMPUTER 

A/D etc ENC I/O EXT 

OUTPUT 

REGENERATIVE- 

RESISTER 

시퀀서 etc 
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 8－2 트러블 처리 
 

 MS－SERVO 를 사용중에, 이상이 생겼을 경우는, 즉시 운전을 멈추어 체크해 주세요. 
 

전원 투입시에 

MS－SERVO 가 

움직이지 않는다. 

(표시를 할 수 없다) 

(CPU 가 RUN 하지 않는다) 

 

 

 

 

 

모터의 운전을 할 수 없다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

모터가 정지한다. 

 

 

 

 

 

 

 

Q. 사양 그대로의 전원을 접속하고 

있습니까. 

Q. CPU 의 빨강의 LED 가 점등 하고 

있습니까. 

Q. 사양 그대로의 프로그램이 세트 되고 

있습니까. 

Q. DIS/KEY 의 연결기가 찔리고 있습니까. 

Q. 입출력에 이상은 없습니까. (interlock 

등) 

 

Q. 모터 배선은 있고 있습니까. 

Q. 모터의 브레이크를 오픈하고 있습니까. 

Q. 기계가 락 되고 있지 않습니까. 

Q. 동작의 범위를 넘고 있지 않습니까. 

(interlock) 

Q. 입출력의 신호는 정상적입니까. 

Q. MS－SERVO 의 보호가 움직이고 있지 

않습니까. 

Q. 시동 토르크가 부족하지 않습니까. 

 

Q. 라인 드라이버 방식 엔코더를 접속하고 

있습니까. 

 

Q. 기계에 임하고 있지 않습니까. 

Q. 오버런등의 리밋트를 넘고 있지 

않습니까. 

Q. 저속시의 토르크가 부족하지 않습니까. 

Q. 벡터 제어시, 엔코더의 입력은 

정상적입니까. 

Q. 정전했다. 

 

 

A. 전원을 접속한다. 

A. 전원부의 이상. 

A. CPU 의 하드 이상. 

A. 프로그램을 세트 한다. 

 

A. 연결기를 꽂는다. 

 

A. 입출력의 체크. 

 

 

A. 배선을 체크. 

A. 브레이크를 개방한다. 

A. I/O 출력의 체크. 

A. 락을 개방한다. 

A. 소정의 위치에 되돌린다. 

 

A. 입출력의 체크 

A. 보호의 원인을 찾아내고 대책 한다. 

 

A. 파라미터 설정에 의해 토르크를 올린다. 

 

A. 엔코더를 접속한다. 

 

 

A. 맞지 않게 한다. 

A. 동작 범위의 재검토를 한다. 

 

A. 토르크의 조정을 한다. 

 

A. 엔코더 입력을 체크 

 

A. 재복귀 

 
위치 결정 동작하지 않는다. 

 

 

 

 

위치 결정의 포지션 

 

 

 

 

 

 

그 외, 운전중 에러 

메세지가 나온다. 

 

 

 

 

 

 

 

Q. 엔코더는 정상적입니까. 

Q. 위치 결정시의 파라미터 설정이 맞고 

있습니까. 

Q. PLS 응답이 범위내입니까. 

 

Q. PLS 카운트가 범위내입니다 

Q. 위치 결정시의 파라미터 설정이 맞고 

있습니까. 

Q. 엔코더 커플링의 설치는 좋습니까. 

Q. 원점 위치가 어긋나 있지 않습니까. 

 

Q. 엔코더의 신호에 노이즈가 오르고 있지 

않습니까. 

Q 보호 이외의 에러입니까. 

 

 

Q. DIS 의 좌단에 숫자를 표시. 

A. 엔코더의 체크. 

A. 적정치에 조정한다. 

 

A. 탑 속도, PLS 수를 체크. 

 

A. 범위에 들어가도록(듯이) 한다. 

A. 적정치에 조정한다. 

 

A. 설치를 체크한다. 

 

A. 원점의 보정을 한다. 

 

A. 쉴드(shield) 케이블등으로 노이즈 대책을 

한다. 

A. 소프트 에러입니다. 

  소프트웨어 메뉴얼을 참고에 체크. 

A. 프로그램 스톱 

  정지의 커멘드가 있다. 

  노이즈에 의한 에러. 
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  O·C(과전류) 검출 

 파워트랜지스터의 과전류에 의한 파손을 보호합니다. 

 O·C 의 검출시, DISPLAY 에 Er－0 or ER－1 의 에러 메세지를 보냅니다. 또, 

드라이버 기판에 있는 초록의 LED 도 동시에 점등 합니다. 복귀하려면 , 전원을 

재투입하는지, CPU 기판의 리셋트를 실시합니다. 

 O·C 를 반복해 발생시키는 것은, 파워트랜지스터의 열화를 불러, 고장의 원인이 

됩니다. 원인을 구명해, 대책 해 주세요. 

 O·C 검출의 원인으로서 다음과 같은 일이 있습니다. 

 1. 저속 토르크의 설정이 너무 클 때 

 2. 가속이 갑작스러운 때 

 3. 기계의 부하가 클 때 

 4. 모터의 절연이 저하했을 때 

 5. 부하 합선 

 6. 하드 이상시 

 O·C 가 발생해, 복귀를 할 수 없는 경우는, MS－SERVO 의 하드 이상의 우려가 

있습니다. 그대로 사용 하지 못하고에, 구입처, 폐사까지 연락해 주십시오. 

 
O·V(과전압) 검출 

 파워트랜지스터나, 그 외의 파워부의 내압 보호를 합니다. 

 O·V의 발생시, DISPLAY에 Er－2 or ER－3의 표시를 냅니다. 또, 드라이버 기판의 

황색의 LED 가 점등 합니다. 복귀는, 전원의 재투입인가, CPU 기판의 리셋트를 합니다. 

 O·V 의 발생은 주로 다음의 원인으로 발생합니다. 

  1. 감속이 갑작스러운 때 

  2. 제동의 반복(가속·정지)이 많은 경우 

  3. 감아올리고 기등과 같이 회생 에너지가 많은 경우 

 

 대책으로서 다음의 점을 들 수 있습니다. 

  1. 감속을 완만하게 한다. 

  2. 회생 저항을 달아, 에너지를 방출한다. 

  3. 회생 저항의 저항값을 작게 한다. 

 

 회생 저항을 다는 경우는, 회생 트랜지스터의 허용 전류치를 넘지 않게 해 주세요. 

 또, 회생 동작의 반복 빈도에 따라서는, 발열이 많은 경우가 있기 때문에, 저항기의 

전력(와트수)의 선정에 주의해 주십시오. 

 
저항기의 전력〔W〕=(저항기에 흘리는 전류)의 2 승〔A〕*저항〔Ω〕 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

재복귀를 할 수 없다. 

 

 

 

Q. 전원을 재투입해도 일어서지 않는다. 

Q. Er－0 을 표시해 복귀할 수 없다. 

 

Q. Er－2 를 표시해 복귀할 수 없다. 

A. CPU 의 LED 혹은, DIS 가 사라져 

몇초후에 재투입한다. 

A. 하드 불량. 

A. O·H 이기 때문에 냉각해 복귀한다. 

A. 하드 불량. 
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 9. 보수·점검 

 9－1 보수·점검 항목 
   MS－SERVO 는, IC, 저항, 콘덴서, 트랜지스터등의 전자 부품등, 많은 부품에 의해 구성되어 있습니다. 이러한 

부품은, 영구적인 것은 아니고, 정상적인 사용에 대해도 변화를 왔고, 고장의 원인을 되는 일이 있습니다. 거기서, 

보수·점검을 행해, 불편의 징조를 발견, 제거해, 열화 한 부품이나 내용연수를 지난 부품을 바꾸는 등, 고장을 미리 

막을 수가 있습니다. 

   간단한 점검 사항을, 제 8－1 표에 나타냅니다. 

   폐사에서는, 모든 MS－SERVO 에 대해, 손님의 요망에 따른, 오버홀을 실시하고 있기 때문에 상담해 주십시오. 

제 9－1 표 보수·점검 항목 

 

점검 개소 

 

점검 항목 

 

점검 사항 

전반 

주위 환경 

장치 전반 

전원 전압 

 

주위 온도·습도·분진·가스·오일 미스트등을 확인 

주회로 

 

전반 

체결부의 이상이 없는가 

각부품에 과열·변색이 있는가 

내부의 청소 

케이블 내부 배선(프스바) 등에 곡선·일그러짐은 없는가 

케이블의 피복·V 캡의 파괴·열화·변색같은 건 없는가 

단자대 손상·설치 나사 상태 

콘덴서 액 빠지고·안전밸브 상태·케이스의 변형(수명 약 5 년) 

콘택터 

릴레이·타이머 

동작 상태·나사의 해이해짐·타임의 시간 설정·이상음 

저항기 절연 피복의 파손·변색 단선·단자의 파손 

제어 회로 

입출력 회로 I/O·엔코더등의 동작 확인 

키보드 표시 키보드의 동작·패널 필름의 파손 

표시 상태·얼룩 

프린트 기판 부품의 파손·접촉·변색·녹·탈락은 없는가 

기판에 설치의 해이해짐 

연결기·리드 선의 설치·해이해짐 

쓰레기·오일 미스트등의 부착 

CPU 기판 

배터리 리츄무 전지：통상 3.0~3.3 V(2.8 V이하의 경우 교환요점·수명 약 5년) 

닉카드 전지 ：통상 3.6~4.0 V(3.4 V 이하의 경우 교환요점·수명 약 

5 년) 

냉각 계통 
팬·방열판 

 

파손·이상음·진동·달고 해이해짐·먼지의 청소 

통상 2~4 년에 교환 

9－2 트러블의 요인과 방지책 
    사용 방법이나 설치 환경에 따라서는, MS－SERVO 가, 오작동이나 고장을 일으키는 일이 있어 

그 원인을 제거할까 적절한 대책을 베풀 필요가 있습니다. 

 A. 외부 노이즈 ： 설치된 주위에 노이즈원이 있으면, 방사나 전원 라인을 통해서 노이즈가 침입해, 오작동을 주는 

일이 있습니다. 대책으로서는, 다음과 같은 것이 있습니다. 

  a. 릴레이·콘택터··제어 코일에 서지 킬러를 넣어 개폐 서지를 억제한다. 

b. 입출력 신호··배선을 짧게 해, 동력선과는 분리합니다. 쉴드(shield)선 등 지정이 있는 경우는, 그 케이블을 

사용합니다. (엔코더·통신 등) 

  c. 대지접지··반드시 접지를 해,  용접기나 다른 동력과는 다른 접지극를 마련하는 것 바람직합니다. 

  d. 전원··전원 라인에 노이즈필터를 달아 노이즈의 침입을 방지합니다. 

 B. 설치 환경 ： MS－SERVO 는 전자 부품 장치이며, 장치 환경에도 주의가 필요합니다. 

  a. 진동··부품에 기계적 스트레스를 주므로, 진동 고무등의 방진대책을 합니다. 

  b. 부식성 가스·분진··부품의 부식이나 접촉 불량을 일으키므로, 방진 대책이나, 밀폐식의 제어반등이 필요합니다. 

  c. 온도··전자 부품의 수명으로 신뢰성에 크게 영향을 주어, 특히 반도체 부품은, 파손으로 연결됩니다. 

C. 라디오 노이즈 ： MS－SERVO 는, 스위칭 소자를 이용하고 있기 때문에, 지극히 높은 주파수의 노이즈를 발생해, 

라디오등에 장해를 주는 일이 있습니다. 노이즈의 전반은 방사나 전원 라인의 전도에 의해서 , 

다음과 같은 대책 방법이 있습니다. 

   a. 동력선과 라디오등의 배선을 분리해, 전원 계통을 나눕니다. 

   b. MS－SERVO 를 철함에 들어갈 수 있어 그 상자에 대지 접지를 잡습니다. 

   c. 동력선을 금속 배관으로 해, 대지 접지 합니다. 

   d. MS－SERVO 의 일차 측에 노이즈필터를 삽입합니다. 

    ※ 노이즈필터에 대해서는, 폐사에 상담해 주십시오. 
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 D. 모터의 절연 열화: 인버터의 출력전압에는, 스위칭에 의한 영향으로, 모터의 코일의 절연을 열화시키는 일이 

있습니다. 정기 점검으로, 모터의 절연 진단을 실시해, 절연 열화를 조기 발견해 주세요. 

절연 측정때는, 반드시, 모터를 분리해 측정해주세요. MS－SERVO를 접속한 채로 측정하면, 

고장·파손의 원인이 됩니다. 

  

 9－3 MS－SERVO VEA 시리즈 

 

보호 기능 일람 
 

보호 기능 

 

에러 표시 

 

내용 설명 

과전류 보호 

합선 보호 

과열 보호 

제어 전압저하 

Er－0 

 

전류 센서에 의해 「모터 가속중의 과전류」에러를 검출해, Er－0 을 

표시, 

마이티의 모터 출력을 정지. 모터 프리 런 정지. 

과전류 보호 
Er－1 

「모터 가속중」이외로 과전류 에러를 검출해, ER－1 을 표시. 

모터 프리 런 정지. 파워 반도체 파손·제어 전원 불량등 

과전압 보호 
Er－2 

「모터 감속시」의 회생 에너지에 의해 내부 전압이 높아지면, 보호 

회로가 동작해, 마이티의 모터 출력을 정지. 모터 프리 런 정지. 

과전압 보호 

 Or 

AS-IPM 모드의 

  잘못 설정 

Er－3 

1) 「모터 감속시」이외로 내부 전압이 높아지면, 보호 회로가 동작해, 

마이티의 모터 출력을 정지. 모터 프리 런 정지. 

2) 시스템 파라미터 No. 15 가 잘못 설정되어 있는 경우, 이 에러가 

발생합니다. (기종 용량에 의해 올바른 값을 설정할 필요가 있습니다. ) 

연산 제산 에러 Er－7 0 으로 제산했을 경우의 에러 

트랩 에러 

 or OS 변경 
Er－8 

1) 기계어 미스·노이스에 의해 CPU－RUN 불능의 경우의 에러 

2) OS 의 갱신시, 첫회 전원인가시에게만 표시. 속행가능 

시계 

 타이마 
Er－9 

타이머 써브루틴 또는 기계어 써브루틴으로 리턴 명령에 도달하지 않는 

경우에 Er－9 를 표시. 모터 프리 런 정지. 

엔코타 결상 Er－10 엔코더 신호가 카운트 되지 않는다. 

오바로드 Er－11 시스템 파라미터 설정에 의한 오바로드 검출. 

엔코타 역상 
Er－12 

엔코더의 상순이 모터상순과 불일치 

 모터 정회전 지령으로, 엔코더 카운트치가 업 카운트 

센서 전원 에러 
Er－13 

홀 센서 전원 전압 공급 없음 OR 미접속 

CPU 기판 5 V 전원·쇼트 핀(5VCOM)의 잘못 배달선 

프로그램전송시에 

발생하는 에러 
Er-70~Er-73 

주변기기(외부 메모리 및 PROM 데이타)에 관한 에러 

 

프로그램상의 

에러 

 

Er-80~ 

Er-91 

 

Er-86:프로그램행의 선두에 0 ~9 의 숫자가 있다. 

Er-87:10 진수에 16 진수의 A~F 가 혼재하고 있다. 

Er-90:서브루틴화한 프로그램의 리턴 명령이 없다. 

Er-91: 프로그램의 리턴처가 없다. 

파라메타설정시의 

에러 
Er-92~Er-96 

모터 정수·시리얼 입력 및 써브루틴 에러 

PWM 모드 변경 

 (확인) 
Er－Po 

시스템 파라미터 No. 16 PWM 모드 변경 후, 프로그램 실행 

그러면, 첫회만 표시. 재차 JOB  CR 로 프로그램 실행 

 

 ■에러 리셋트의 방법은, 다음의 방법이 있습니다. 

   1) 1 차 전원의 재투입 

   2) 입력 신호(C4, C5, C6)에 의한 리셋트 기능의 이용(시스템 파라메이타 No. 96 에 의한 설정※) 

       ※자세한 것은 「MSB 타입 설명서 파라미터편」을 참조해 주십시오. 

 

 

 

 

 

 

9－4 보상 기간에 대해 

MS SERVO 의 보상 기간은, 출하일부터 1 년간입니다. 
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 10. MS SERVO 의 소프트웨어에 대해 
 

10－1 소프트웨어의 개요 

  MS SERVO 의 소프트웨어는, 

  ①오퍼레이션 레이팅 시스템(OS)과②유저 프로그램(MSCL)으로부터 구성되어 있습니다. 

  MS SERVO 로 모터를 운전해 주기 위해서(때문에)는, 손님의 모터 운전 사양에 맞추었다 

유저 프로그램을, MS SERVO 내부의 프로그램 에리어(ROM 혹은 RAM)에 

입력해 주시는 것이 필요합니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

  ① 오퍼레이션 레이팅 시스템(OS)에서는, MSCL 프로그램을 번역하면서, 시스템파라 

미터에 근거해, 모터 드라이브나 순서 제어를 실시합니다. 

    

 ② 유저 프로그램은, PC 로 MSCL 언어에 의해 짜여진 소스 프로그램을, 전용의 

컴파일러 시스템에서 기계어로 고쳐, MS SERVO 내부의 프로그램 에리어에 로드 

합니다. 프로그램 에리어는, ROM0·ROM1·ROM2(모두 1023 행)와 RAM 

(420 행)(이)가 있습니다. PC 로부터의 전송은 RS232C 회선을 사용합니다. 

프로그램 에리어의 선택은, CPU 기판의 쇼트 핀(S0, S1)에서 실시합니다. 

프로그램의 실행 개시는, 다음의 2 개의 방법이 있습니다. 

  1) 자동 스타트·······시스템 파라미터 No. 92 에“6413”을 세트 한다. 

                  (시스템 파라미터 설정 순서를 참조해 주세요. ) 

  2) 키 조작에서 실행 개시···JOB  XX  CR (XX 는 프로그램행수) 

   RAM 에리어에 프로그램을 입력하는 경우는, MS SERVO 조작 패널의 키로부터 

  타자치기가 가능합니다. 

 

  ③ MSCL 의 소스 프로그램 작성은, PC 의 에디터 소프트로 작성합니다. 

    작성한 원시 파일의 확장자(extension)에“***. S”를 붙입니다. 

    다음에, 폐사 준비의“MSCL SYSTEMS2002”의 소프트로 컴파일 해, Q 파일 

   “***. Q”가 작성됩니다. 이 Q 파일을 동소프트의“프로그램 송신”에 의해, MS 

   에 RS232C 로 송신합니다. 이 때 MS 측은, 다음의 조작을 해 둡니다. 

 

   이 조작에 의해, 프로그램이 RAM 에리어에 전송 됩니다. 

   RAM 상의 프로그램을 ROM 화하려면  폐사의 플래시 라이터“FLASH－A－QM” 

   (을)를 사용합니다. 

 

10－2 MS SERVO 의 운전 모드(벡터 제어와 V/F 제어) 

 

    MS SERVO 는 2 개의 운전 모드를 가지고 있습니다. 1 개는 고성능·고기능 서보 운전을 

   실시하는 벡터 제어 방식에서, 또 하나는 모터 직결의 엔코더를 필요로 하지 않는 V/F 방식의 이른바 

   인버터 방식의 제어입니다. 운전 모드의 선택은 시스템 파라미터 No. 16 으로 실시합니다. 

 

제어 방식 시스템 파라미터 

 No. 16 

모터 직결의 

엔코더 

위치 결정용 

엔코더 

벡터 제어 3  요 사용가능 

V/F 제어 2  불요 사용가능 

 

 

오퍼레이션 평가액 

시스템(OS) 

시스템 

파라미터 모터 드라이브 

MSCL 

프로그램 
유저 

파라미터 

유저 프로그램 

순서 제어 etc 

O P T 

I O N 
Ｆ 

 
CR 
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 10－3 MS SERVO 로 모터를 운전하는 손順 

      (벡터 제어의 경우) 

 

  1) 단자대에 전원선·모터선·어드선 

    및 회생 저항기를 접속합니다. 

 2) 엔코더선을 배선합니다. 엔코더 커넥션 

    연결기는 CPU 기판의 ENC1 에 접속합니다. 

    (자료 엔코더 선을 연결함 사양 그림 참조) 

  3) 엔코더 펄스의 카운트치가 정회전 방향으로 

카운트업하는 것을 확인합니다. 

   ■카운트치의 확인 방법은 다음과 같습니다. 

    ① 모터의 정회전 방향을 확인한다. 일반적으로 모터에 적고 있는 U·V·W 단자를 MS 단자대 

      U·V·W 의 순서로 배선하면(자), 모터 부하측에서 봐 반시계방향이 정회전이 됩니다. 

②  MS 의 전원을 넣습니다. 

③  표시가 우도와 같이 됩니다. (에디터) 

     

      ③ 시스템 파라미터를 읽어냅니다. 

 

 

                  No. 0 이 표시됩니다. 

④ DATA 키로 엔코타펄스스카운트치를 표시 

 

               (도트포인트 오른쪽으로 이동) 

 

⑤ 엔코타축(=모터축)을 정회전 측에 1 회전한다. 

       2500 PPR 의 엔코타의 경우  

10000 펄스 업카운트합니다. 

 

⑥ 엔코타축(=모터축)을 역전 측에 1 회전한다. 

       2500 PPR 의 엔코타의 경우  

10000 펄르스 다운카운트 합니다. 
 

⑦  시스템 파라미터를 종료시킵니다。 

 

               (도트포인터왼쪽으로 이동) 

 

 

               (에디터모드로 돌아온다) 

 

 

  4) 엔코더 펄스의 카운트치가 정회전 방향으로 카운트다운 했을 때는, 엔코더 A, B 상의 

    상순을 바꿔 넣습니다. 

    ① MS 의 1 차 전원을 OFF 한다. 

    ② 엔코더선의 A＋와 A－를 바꿔 넣는다. 

혹은 A＋와 B＋및 A－와 B－를 바꿔 넣습니다. 

   ■ 장치, 또는 모터 부착의 관계로, 모터의 정회전 방향을 변경했을 경우도, 거기에 맞추어 

      엔코더의 상순을 바꿔 넣어 주세요. 

 

5) 모터 운전전의 파라미터 설정 

     운전전에 반드시 설정할 필요가 있는 파라미터를 아래와 같이에 나타냅니다. 

    (1) 시스템 파라미터 No. 71 의 엔코더 보정［※중요 파라미터］ 

          엔코더 보정=
数ｴﾝｺｰﾀﾞﾊﾟﾙｽ

ﾓｰﾀ極数)(500000´
 

           예) 모터극수 4pole, 엔코타″하˚르스수 2500 PPR 의 경우 No. 71=800 

    

 

E R S T U V E S0 N P 

IM 어스 3 상 400 V 

 50/60Hz 
회생 저항 

3 상모터 

DATA 

MON 

ITOR 1 

 

CR 

ADR 

E N D 
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   (2) 시스템 파라미터 No. 15 의 AS－IPM 모드는 MS 의 기종에 의해 설정치가 

다릅니다. 

 

 

 

 

 

      

(3) 시스템 파라미터 No. 16 의 PWM 모드는, 제어 방식을 선택합니다. 

 

 

 

 

 
 

             ※2 nd 엔코더 사양은 OS230(9 BF) 이후 No. 16=3 을 설정 

 

  6) 모터 시운전을 위한 프로그램(RAM 에리어에 등록) 

      모터를 정회전으로 운전하는 프로그램예와 조작 패널로부터의 타자치기 순서를 나타냅니다. 

      이 프로그램은, 유저 파라미터의 No. 0(＄FE50)에 입력된 수치(1/100 Hz 단위)를 지령 

주파수로서 모터 운전하는 프로그램입니다. 

① 에디터 모드로부터                               행수 

프로그램 편집 모드로 하세요. 

 

 

 

②  아래와 같은 프로그램 기계어를 박습니다. 각 행의 마지막에      키를 눌러 주세요. 

       CR 키로 프로그램 등록되어 다음 행을 표시합니다.       

               MSCL      행수  기계어 

        0 행       CALL  $460            000  F7CF0460   ；시스템하̊라메이타 선언 

        1 행       SEVCC=1               001  EFD001    ；통전 ON 

        2 행  L00  DPEEK  HZP  $FE50     002  DEE1CFFE50  ；User PARA No. 0⇒HZP 

        3 행       JMP  L00              003  F102 

       마지막에 키를 누릅니다. (에디터 모드에 돌아옵니다. ) 

 

  7) 모터 운전의 순서 

① 에디터 모드로부터 프로그램을 실행합니다。 

 

                 시스템하˚라메이타 표시 

 

                 유사″하˚라메이타 표시 

 

                 테″타모트″(No.0) 

                 트″트호˚인트 이동 

 

     ② 데이터를 입력한다. (모터를 돌린다.） 

       예) 4 Hz 의 경우··400 을 세트 

 

                   (입력 중점멸) 

             이 키를 누르면(자) 모터に 

                주파수를 출력합니다. 

     ③ 모터를 정지해, 에디터 모드에 돌아온다。 

 

 

 

               (에테″타모트″에 돌아온다) 

 

No. 15 기종  

 0 MSBH 시리즈·VEA－15~550  

 1 (VEA―01~－08) 구시리스″ 

 2 VEAS－01~－08 신시리스″ 

No. 16 기종 

 0 벡터 제어(캐리어 주파수 15 KHz) 

 2 오픈루프 제어(인버터 방식) 

 3 하이파워 벡터 제어(캐리어 주파수 10 KHz) 

F CR 

CR 

CR 

M O

N I 

 

4 0 

0 

 

S T O

R 

JO

B 

0 

EN

D 
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   8) 입력 신호(C4, C5, C6)를 체크한다. 

① 유저 파라미터 모드를 읽어냅니다。 

 

 

 

     ② 표시 모드를“A”키에서 1 으로 합니다. 

             (표시 모트″1=입力表示） 

             (표시는 Hex 표시） 

 

    

②  예) C4 의 D7, D１が０Ｎの場合 

 

 

④ 예) C4 의 D7, D６，Ｄ３，Ｄ１ 

하지만 0 N 의 경우 

     ⑤ 유저 파라미터를 종료해、 

에디터 모드에 돌아온다.       키 

 

  9) 출력 신호(C0, C1)를 강제적으로 OUT 해、 

    브레이크나 릴레이의 동작 체크를 실시한다. 

      ① 에디터 모드로, 출력 C0 의 D0 를 

        OUT 한다。 

 

 

                테″타 

      ② 출력 C0 의 D7 를 OUT 한다。 

 

 

 

      ③ 출력 C0 의 D0 를 OFF 한다。 

 

 

 

④ C0 는 D0~D7 까지 8 비트. 각 비트는 10 진수로 키 입력합니다. 

복수 비트 출력의 경우는 합계를 키 입력합니다. 

           

 

   

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

D0 D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7 
  1   2   4   8  16  32  64 128 

M O

N I 

 

2 

 

CR 

C 0 1 CR 

C 0 

 
0 

 
CR 

C 

 
0 

 
1 

 
CR 2 

 
8 

 

PC 와 MS 의 시리얼 통신에 대해 

RS 

232C 

기판 

MS 

SERVO 

옵션의 RS232C 기판을 사용. 

Ｃ６   Ｃ５    Ｃ４ 
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 10－4  소스 프로그램 작성에 대해 
    PC 의 텍스트 문자 편집기(예：히데마루, 메모장 etc)를 사용해, MSCL 언어로 소스 프로그램 

   (을)를 작성합니다. 여기에서는 히데마루 에디터(사이토 히데오씨가 작성된 쉐어웨어)를 사용한 조작 

방법을 

   말합니다. MSCL 언어에 대해서는, 자료“MSCL 해설서”를 참조해 주십시오. 

 

 1) 입력(분)편法 

  오른쪽에 쓴 같게 입력해 갈 것입니다. 

  

 ①MSCL 부는 모두 반각 문자입니다. 

 

②선두열에”;”가 있는 행은 코멘트행 

(이)가 됩니다. 

코멘트는 전각 문자를 사용할 수 

있습니다. 

 또, 본문의 뒤에 있다”;”이후는 

코멘트가 됩니다. 

 

③선두열에 쓰여진 문자는 라벨(쟈 

프처)가 됩니다. 라벨의 열은 

  4 행 이상 마련해 주세요. 

  따라서, 본문은 5 번째 이후되어 

. 

 

④프로그램 본문내에서는, 전각 문자를 

사용 

  하지 말아 주세요. 전각의 스페이스 키 

 도 사용하지 말아 주세요. 

 

⑤프로그램 본문내에서는, Tab 키를 사용 

  하지 말아 주세요. 

 

 

 

 

 

 ⑥프로그램 본문의 마지막 행에 프로그램 

  본문의 열에 맞추어”END”를 입력 

  해 주세요. 

  ”END”가 없으면 컴파일시에 

  에러가 발생해, 계속할 수 없습니다. 

 

 

 

 

 

 

 2) 소스 프로그램의 보존 

   소스 프로그램을 보존합니다. 이 경우 확장자(extension)에“**. S”를 붙여 보존합니다. 

     

 

 

  이것으로, 소스 프로그램의 작성이 완료했습니다. 

  이 후, 소프트웨어의 서포트 시스템“MSCL System2002 ｖer1. 01”에서 

  컴파일 해, MS 에 프로그램 전송 합니다. 
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 10－5 소프트웨어의 서포트 시스템“MSCL System2002 ｖer1. 01” 
 

 1) MSCL 프로그램 작성으로부터 MS 에의 다운로드까지의 플로우를 나타냅니다. 

 (1) PC 를 사용해, 텍스트 문자 편집기로 MSCL 언어의 소스 프로그램을 작성한다. 

    파일의 확장자(extension)를“***. S”로서 주세요. 

(”10-  소스 프로그램을 작성에 대해“을 참조해 주십시오. ) 

  (2) “MSCL System2002 ｖer1. 01”을 사용해, 

① 컴파일 버튼을 클릭해、 

원시 파일을 선택, 컴파일 

(을)를 실행합니다. 

     컴파일 종료로, 

“***. Q”파일과 

“***. LIS”파일 

하지만 작성됩니다. 

② 프로그램 송신을 클릭해, Q 파일을 

선택합니다. 

     다음에, MS 의 조작 패널로 

수신 준비를 위해, 

 

 

(을)를 누릅니다. 

이 때 MS 의 표시는 소등 

③그 후‘파일 송신의 개시＇의 

“네”를 클릭해, 송신을 

실행합니다. 

      송신 완료로, 표시가 나옵니다. 

      프로그램이 MS 의 RAM 

     에 전송 되었습니다. 

 

２） MS 의 RAM 상의 프로그램을 PC 에 

거두어들여, 파일 보존할 때까지의 

플로우를 나타냅니다. 

① 프로그램 수신을 클릭해, 

프로그램을 보존하는 파일을 지정한 후, 수신하는 행수를 

지정합니다。 

   ②다음에, MS 의 조작 패널로 송신 준비를 위해, 를 누릅니다. 

이 때 MS 의 표시는 소등합니다. 

③그 후‘파일 수신의 스타트＇의“네”를 클릭해, 수신을 실행합니다. 

      수신 완료로, 표시가 나옵니다. 이 때, 지정한 파일명의 Q 파일이 작성됩니다. 

   ④수신한 Q 파일로부터, 소스 프로그램을 작성하려면 , 디스콘파일을 클릭해, 

라벨에 사용하는 알파벳을 지정해,‘디스콘파일 개시＇를 클릭합니다. 

종료하면(자) 소스 프로그램“**. S”가 작성되고 있습니다. 

 

 3) MS 의 시스템 파라미터(RAM 에리어)를 PC 보다, READ/WRITE 한다. 

   시스템 파라미터 140 (을)를 클릭해, 화면에 따라 조작해 주세요. 파라미터의 

데이터를 플로피에 보존, 플로피로부터 독입을 할 수 있습니다. 

※시스템 파라미터는, OS 의 버젼에 의해 달라, 140(2001.4 월) 이후가 대상이 됩니다. 

    OS9B0~090 의 경우는 시스템 파라미터 9B0 (을)를 클릭해 주세요. 

  

4) MS 의 유저 파라미터(RAM 에리어)를 PC 보다, READ/WRITE 한다. 

   유저 파라미터를 클릭해, 화면에 따라 조작해 주세요. 파라미터의 데이터를 

플로피에 보존, 플로피로부터 독입을 할 수 있습니다. 

   ※유저 파라미터에 대해서는, OS9B0 이후(48 스텝, 선두 번지＄FE50) 유효합니다. 

 

 5) “MSCL System2002 ｖer1. 01”의 헬프는 F1 (을)를 눌러 주세요 

 

 

OPT 

I O N 
F 

 
CR 
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 10－6 Q 파일과 LIST 파일의 열매例 

 

소스 프로그램을 컴파일 하면(자) 

   Q 파일과 LIST 파일이 작성됩니다。 

    그 실례를 나타냅니다. 

     

   1) Q 파일(***. Q) 

      

     ■ 왼쪽 1 번째는, 실행의 행수입니다. 

 

     ■ 1 행 8 바이트(HEX16 문자)로 구성되고 

      7 바이트 이내의 행에 대해서는 나머지가“FF” 

      하지만 세트 됩니다. 

 

     ■ 데이터는 1 바이트 단위 즉 짝수개로 세트 

      되고 있습니다. debug 시에, 수정하는 경우는 

      주의해 주세요. 

 

   2) LIST 파일(***. LIS) 

     ■ 왼쪽 1 번째는 LIST 행수입니다. 

     ■ 왼쪽 2 번째는 실행행수입니다. 

     ■ 기계어에 대해서는 유효 명령만 프린트 

하고 있습니다. 

 

 

 

 

 

 11. 시스템 파라미터의 설정 순서 

LIST 파일 

 

Ｑファイル 
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11－1 시스템 파라미터 모드의 기능 

  MS－SERVO VEA 타입은 다기능 표시의 오퍼레이터를 장비 하고 있어, 다음 일이 가능합니다.   

(1) 제어 상태의 표시······운전 상태, 제어 신호 상태의 표시 기능입니다. 

   (2) 파라미터의 설정과 표시··사양에 근거한 정상적인 운전을 하기 위해서 설정하는 파라미터입니다. 

 

11－2 키보드·디스플레이 배치 

   MS－SERVO VEA 타입의 키보드와 디스플레이의 배치를 그림 11－1에 도시합니다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

그림 11－1 키보드·디스플레이의 배치 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

S T O

R 
0 
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A 

 

9 D 

 
4 5 6 C 

 
1 2 3 B 

 
LOA

D 

 

E 

 

F 

 

L I N

E 

DA T

A 
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N2 
M O

N I 

 

E N D 
1CH

R 

I N C 

N1 
JOB 

A D

R 

RUN 

I N S 

OPT 

I O N 

CR 

속도, 제어 신호등의 모니터치나 

각종 기능의 설정치를 표시한다. 

표시

 

넘, 또는 데이터의 어느 

쪽인지를 설정중인지를 

닷 포인트 

시스템 파라미터 모드와 유저 

파라미터 모드를 바꿉니다. 

파라미터 설정의 No. (을)를 

상하시킵니다. 

파라미터의 데이터를 설정할 

경우에 누릅니다. 

각종 운전 상태의 표시를 

바꿉니다. 16 진수나 수치를 

파라미터의 데이터를 소거할 

경우에 누릅니다. 

설정된 수치를 확정해 

메모리에 기입합니다. 

설정치의 수치를 

파라미터 모드 변경 키 

표시 모드 변경 키 

데이터 소거 키 

파라미터의 스텝을 설정할 

경우에 누릅니다. 

 

스텝 설정 키 

스텝 상하 키 

데이터 설정 키 

 

수치 설정 키 

설정치 확정 키 

시리얼 통신테″타 및 통신 

에러를 표시합니다. 

시리얼 통신테″타·에러 표시 

2 엔코더시의 속도 피드백 

HZF 와 HZF2 를 표시합니다. 

하드 에러 이력을 표시합니다. 

왼쪽에서 오른쪽에 5 회전까지 

표시 

하드 에러 이력 표시 

2 닫코타″시의 속도 표시 
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    표시 문자와 알파벳, 숫자의 대응을 그림 11－2에 도시합니다. 

   디스플레이의 상세 표시를 그림 11－3에 도시합니다. 데이터부의 수치는 부정입니다. 

 

숫자 아르파헤″ﾄ 

 0  6  A 

 1  7  B 

 2  8  C 

 3  9  D 

 4  ―  E 

 5    Ｆ 
 

그림 11－2 7 세그먼트(segment) LED에 의한 숫자, 

알파벳의 표시 

 

11－3 시스템 파라미터 모드의 기동 

 

   MS 전원 ON로 통상은 에디터 모드로 일어서, 그림 11－4의 표시가 됩니다. 

    그림 11－4의 표시가 나와 있을 때、 

아래와 같은 키의 조작으로 시스템 파라미터 

모드가 기동합니다. 

 

 

 

    이 조작으로 그림 11－3의 표시가 나옵니다. 

    또, 시스템 파라미터 모드는 프로그램의 운전중이라도 조작할 수 있습니다. 

    이 경우는, 프로그램의 선두 부분에 CALL ＄460 그렇다고 하는 명령을 던져 주세요. 

    프로그램이 동작하고 있지 않을 때의 시스템 파라미터 모드의 해제는 END 키를 누릅니다. 

    프로그램 자동 시작 설정이되어 있지 않은 경우, MS－SERVO의 전원을 투입하면(자) 

조작 패널에 그림 11－4의 같은 표시가 나옵니다. 프로그램 자동 시작 설정이 되고 있어, 

그림 11－3의 같은 표시가 되는 경우는 벌써 시스템 파라미터 모드가 기동하고 있습니다. 

    또, 스텝 넘이 그림 11－3의 표시부와 달리 오른쪽으로 1자리수 어긋나 있는 경우는 유저 파라미터 

 모드가 기동하고 있습니다. 이 경우는       키를 눌러 주세요. 그림 11－3의 표시가 됩니다。 

 

    또, 이러한 표시가 없는 경우, 혹은 다른 경우는 프로그램 제작 바탕으로 시스템 파라미터의 

기동 방법을 문의해 주세요. 

 

11－4 설정 순서 

 

11－4－1 스텝 넘의 설정 

  그림 11－5에 시스템 파라미터 모드가 기동했을 때의 표시를 도시합니다. 이 그림과 같이 닷 포인트의 

표시가 왼쪽으로부터 2자리수째의 스텝 넘 표시부에 있을 때는 스텝 넘을 설정할 수 있습니다. 

그 이외의 위치에 닷 포인트가 표시하고 있을 때는 데이터를 설정할 수 있습니다. 

  왼쪽으로부터 2자리수째 이외에 닷 포인트의 표시が 

있을 때(데이터 설정시)에 닷 포인트를 왼쪽으로부터 

2자리수째에 표시(스텝 넘 설정)로 하려면 

ADR 키를 누릅니다. 또, 왼쪽으로부터 2자리수째 

이외의 위치에 닷 포인트를 표시(데이터 설정) 

로 하려면  DATA 키를 누릅니다. 

                           그림 11－5 스텝 넘 설정 표시 
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  그림 11－5의 표시와 같이, 왼쪽으로부터 2자리수째에 닷 포인트가 표시하고 있을 때 숫자 키로 설정

하고 싶다 

스텝 넘을 입력합니다. 이 때 스텝 넘의 표시가 점멸해 설정중인 것을 나타냅니다.  

STOR 키를 누르면 확정되고 설정된 스텝 넘을 표시합니다. 

   또, 점멸중에 LOAD 키를 누르면 입력한 수치가 해제됩니다. 

 

11－4－2 데이터의 설정 

   데이터 설정중의 닷 포인트의 위치에서 그 파라미터의 설정하는 수치의 종류를 판별할 수 있습니다. 

  그림 11－6보다 그림 11－10까지 각각의 표시에 대해 도시합니다. 

   왼쪽으로부터 2자리수째에 닷 포인트가 표시하고 있을 때(스텝 넘 설정중)에 데이터 설정에 

  설정하려면 DATA 키를 누릅니다. 

 

 

 

 
그림 11―6 10 진수 4바이트장 데이터 설정의 표시도 11－7 16 진수 1바이트장 데이터 설정의 표시 

 

 

 

 
 

그림 11－8 16 진수 2바이트장 데이터 설정의 표시도 11－9 10 진수 1바이트장 데이터 설정의 표시 

 

  그림 11－6~그림 11－10의 표시의 

왼쪽으로부터 2자리수째 이외의 위치에 닷 포인트 

하지만 표시하고 있는 상태로, 설정하고 싶은 데이터 

숫자 키 또는 A~F의 키로 입력합니다. 

 이 때, 데이터의 표시가 점멸해 설정중도 11－10 10 진수 2바이트장 데이터 설정의 표시 

인 것을 나타냅니다. 

 STOR 키를 누르면 데이터가 확정되고 기억됩니다. 

 또, 점멸중에 LOAD 키를 누르면 입력한 데이터가 해제됩니다. 

 

11－4－3 스텝 넘의 보내 반환 

  스텝 넘 설정시, 데이터 설정시 어느 쪽때라도↑·↓키로 스텝 넘의 보내 반환이 생깁니다. 

 

11－5 파라미터의 초기화 

 

  ＜조작 방법＞ 

   1. MS－SERVO 의 전원을 투입합니다. 

     프로그램이 립 올라, MSCL 파라미터 모드가 됩니다. 

   2. 키보드의 END 키를 누릅니다. 

     표시의 좌측으로 숫자(프로그램 스톱의 행수)가 표시됩니다. 

   3. 키보드의 STOR 키를 누릅니다. 

     표시하고 있는 숫자가 사라져 좌단에 닷 포인트(점)가 표시됩니다. 

   4. 키보드의 OPTION → A → CR 키를 계속해 누릅니다. 

   5. 좌단에 닷 포인트가 점등 하면(자), JOB → CR 의 키를 계속해 누릅니다. 

     이것으로, 본래의 동작 프로그램이 실행됩니다. 

 

 



 

  

안전상의 주의 
 

 
·사용하시는 전에 취급 설명서와 그 외의 부속서류를 모두 숙독해, 올바르고 사용해 주십시오. 

·취급 설명서는 최종적으로 사용하시는 자가 필히 필독하여 주십시오. 

·MS SERVO 는 일반 산업용의 모터 콘트롤러 입니다. 

·MS SERVO 의 고장이나 오 동작이 직접 인명을 위협하거나 인체에 위해를 미칠 우려가 있는 장치 

 (원자력 제어, 항공우주 기기, 각종 안전 장치등)에 사용하는 경우는 그때마다 검토가 필요합니다. 

·본 제품은 의료기기에는 사용할 수 없습니다. 

·본 제품의 고장에 의해 인명 또는 설비의 중대한 손실이 예상되는 기계에의 적용에는 안전 장치를 설치 

해 주세요 

·배선 공사는, 전기공사의 자격자가 가 주세요. 

·제품의 개조는 실시하지 말아 주세요. 

·이 취급 설명서의 일러스트등은 이미지를 표현한 것입니다. 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

㈜엠에스테크노코리아 
 

 

 

      본사 부산광역시 남구 용당동 산 100 부경대학교 산학협력관 412 

  TEL 82-51-629-9700 FAX 82-51-629-7900 

            Mail:mstkmose@hanmail.net 

                           mc@mstechno.net 

 

번역 2008 년 3 월 13 일  

 

 
본제품의 최종 사용자가 군사 관계이거나 용도가 병기등의 제조용인 경우에는 외환법(외환 및 외국 무역 관리법) 

이 정하는 수출규제의 대상이 되는 일이 있기 때문에, 그 경우에는 일본 정부에 대해 수출 허가의 신청을 해 주세요. 

또 관세 품이면, 통관 인보이스가 필요하게 되기 때문에, 당사까지 연락해 주십시오. 

제품 개량을 위해, 기재사항을 예고없이 변경하는 일이 있습니다. 

 

! 


